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Este proyecto consiste en  la construcción de un prototipo alimentador 
automatizado para perros de compañía,  con el fin de minimizar el tiempo de 
atención  que se le debe brindar  diariamente  al perro,  puesto que es muy común 
ver que las personas sienten preocupación en momentos de ausencia  por 
diferentes motivos tales como laborales , vacacionales entre otros. De esta 
manera se puede garantizar que el perro podrá recibir sus porciones de alimento 
en la cantidad, hora y número de comidas diarias ofreciendo tranquilidad al 
usuario de que su mascota no sufrirá por falta de alimentación.   
Como objetivo general estaba  la construcción de un prototipo de  alimentador 
automatizado para perros, mientras que los objetivos específicos fueron: Primero 
Diseñar un bosquejo del  comedero automatizado por medio del software de 
diseño,  Segundo  Seleccionar los componentes  mecánicos y electrónicos  más 
adecuados y Tercero Realizar el ensamble de la tarjeta de control y estructura 
mecánica, para posteriormente hacer una puesta a punto del comedero. 
Este dispositivo ofrece una inmensa ventaja ya que la persona  puede seleccionar 
la cantidad y la periodicidad  del alimento que se debe entregar de forma  
dosificada al perro dependiendo del peso y el tamaño del mismo, otro factor 
importante es que la tolva es  suficientemente grande para almacenar alimento  y 
por consiguiente  asegura que el usuario  no va estar constantemente llenando la 
tolva de concentrado; Este alimentador cuenta con dos sistemas de alarmas, la 
primera alarma está encargada de monitorear el nivel de la tolva  y adicional a 
esto, cuenta con un sistema el cual indicará al usuario por medio de un mensaje 
de texto que la cantidad de alimento está por acabarse y que el alimentador debe 
ser recargada prontamente; la otra alarma está ubicada  en el recipiente donde se 
le suministra la ración al canino permitiendo  indicar si la mascota se alimentó, en 
caso de que la persona no escuche la alarma se quedarán activados 2 leds y el 
display indicarán  la anomalía presente de esta manera garantizando que el 
usuario va estar al tanto de su perro. 
 
Este sistema automatizado de alimentación para perros de compañía puede 
ofrecer la posibilidad al propietario de hacer  ágil y efectiva la entrega de alimento 
a dicho perro de compañía, ya sea que la persona esté presente en casa o que 
por algún motivo  familiar, vacacional o laboral no pueda estar a la hora que 
corresponde suministrar alimento al canino. Además dando la ventaja de extender 
los periodos de tiempo en los que el dueño de la mascota deba estar al tanto de la 
presencia del alimento en el recipiente. 
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Fue indispensable hacer un  diseño del alimentador para tener conciencia del 
prototipo  a ejecutar, por esta razón se  obtuvo mucha  ayuda de la herramientas 
CAD que traduce Diseño Asistido por Computador (Computer- AidedDesign) [3], 
satisfaciendo todas las expectativas que se tenía acerca de la implementación de 
este dispositivo. 
Las limitaciones de este proyecto se dio  en  la elaboración de la carcasa se 
pretendía construir la carcasa o la parte externa del dispositivo en plástico pero 
salía muy costosa es por este motivo que se buscó otro material que cumpliera 
con las mismas  característica higiénicas que el plástico y se optó por utilizar el 
acrílico que ofrece muy buenas características una de ellas es resistente, tiene un 
acabado liso el cual no permite que se almacene residuos de comida en  ella en 
caso de que el perro la muerda, además presenta rápido mantenimiento. Otro 
aspecto importante es que inicialmente se quería implementar una tarjeta 
electrónica donde intervinieran todos los componentes electrónicos que fueran 
necesarios para  llevar a cabo  la secuencia lógica de funcionamiento y pensando 
en futuras fallas y mantenimiento se opta por utilizar módulos que están fabricados  
y comercializados en el país, tales como modulo sensor de peso, módulo de 
potencia para manejar el motor, módulo para  regular el voltaje, modulo para 
manejar el tiempo  y módulo GPRS, permitiendo tener un ensamble más ameno y 
en caso de que se dañe el dispositivo poder detectar la falla inmediatamente de 








1. DISEÑO DE UN BOSQUEJO DEL  COMEDERO AUTOMATIZADO 
POR   MEDIO DE LAS HERRAMIENTAS CAD 
 
 
Para realizar este proyecto se  ve la necesidad de hacer un bosquejo inicial sólo 
de la carcasa o parte física del comedero, ya que en un principio se iba a fabricar 
esta carcasa con inyección plástica (PVC) según propuesto en proyecto de 
tecnología, debido a su alto costo de fabricación  no es muy práctico para una 
futura venta, cabe aclarar que las piezas metálicas no se modificaron en ningún 
momento ya que estás hacen parte de todo mecanismo (conjunto de piezas que 
transportan el alimento al recipiente), es por tal motivo que se ve la necesidad de 
hacer un cambio a la parte física del dispositivo. 
Para el diseño de la carcasa se usó el programa SolidWorks®  donde se diseñó un 
modelo 3Dde la parte física del  alimentador para perros (Ver Figura 1),  Pensando 
en un material que fuera estético, lizo, resistente a los colmillos de los caninos en 
caso de morder, que fuese de fácil mantenimiento se opta por utilizar el acrílico; El 
acrílico [11] que se utilizó para este proyecto es de  calibre 4mm, teniendo unas 
ventajas tales como no contamina alimentos en caso de tener contacto, tiene 
diversidad de colores, es maleable, higiénico y fácil mantenimiento. 
 




Hueco por donde 
sale el alimento 
Depósito donde 





1.1 SELECCIÓN DEL  SOFTWARE CAD PARA  EL DISEÑO  DEL DISPOSITIVO 
ALIMENTADOR DE PERROS 
 
 
Teniendo en cuenta que se requiere utilizar un programa de diseño en  3D, se 
opta por trabajar con SolidWorks® ya que  la Universidad Tecnológica de Pereira 
posee la licencia activa del software, para el diseño del prototipo se tuvo en cuenta 
la experiencia en el manejo de la  herramienta y el gran respaldo con el que se 
cuenta en la  Universidad Tecnológica de Pereira, en cuanto al gran conocimiento 
por parte de  docentes en situación de ayudas académicas, además durante todo 
el recorrido estudiantil se obtuvieron grandes conocimientos en este software de 
diseño es por esto que se eligió  la herramienta CAD  SolidWorks®.  
Una vez elegido  el CAD, se procede a realizar un diseño gráfico pieza por pieza y 
posteriormente crear los planos pertinentes dando paso a la fabricación   de todos 
los componentes mecánicos que van a ser parte del dispositivo. 
Los elementos diseñados para el alimentador fueron los siguientes: 
 
 Tolva 
 Biela loca 
 Tornillo sinfín 
















Fue dispensable  hacer la simulación  del proceso  electrónico para este caso  se 
adoptó  la secuencia lógica de funcionamiento del proyecto  realizado en la etapa 
de tecnología, la única diferencia es que el microcontrolador que se había utilizado 
era un PIC 16f886 y fue reemplazado por el PIC 18f25k22, el programa que se 
utilizó para la simulación de la secuencia lógica fue ISISProteus®, ya que durante 
el transcurso estudiantil se trabajó arduamente con este software generando como 
resultado un excelente aprendizaje. Además, Proteus®, es un software que 
permite la interacción con diferentes componentes electrónicos tales como LCD, 
teclados alfanuméricos, relojes en tiempo real entre otros, esto se debe a que 
Proteus®,  tiene diversidad en librerías. 
Para llevar a cabo el  algoritmo de ejecución del programa se utilizó un 
Microcontrolador de la familia PIC 18F25K22 el cual fue programado por medio 
de un compilador llamado PCW CSC el lenguaje de programación que se utilizo 
fue el lenguaje C++.  Inicialmente se utilizó un PIC 16f886 pero fue reemplazado 
por el  PIC 18F25K22 debido que se necesitaba más memoria RAM al 
implementar  una pantalla LCD 16 x 4 y para lograr la inserción delos comandos 
para que este Display funcionara se generaba un código muy extenso por este 
motivo  se utilizó un microcontrolador con más capacidad de memoria. 
Un micro controlador  PIC, es un controlador de interfaz periférico o una 
pequeña computadora capaz de gobernar todo un sistema de control. La 
utilización del micro controlador es prácticamente ilimitada, se puede ver  desde 
un proceso industrial, residencial, automotriz, procesos como brazos robóticos. 
Como primera instancia se hace alusivo a el software para la programación  de los 
Microcontroladores Pic, en donde se ejecuta un código para realizar dicha 
función o tarea, específicamente para la programación de los  micro controladores   
se utilizó  el compilador PCW CSC[4], este  software soporta varias referencias de 
micro controladores y tiene la capacidad de realizar simulaciones, correr 
programas y llega a guardar códigos  que posteriormente pueden ser grabados en 
un micro controlador debido que se puede generar unos tipos de archivos como lo 
son el .HEX y .CO permitiendo hacer la exportación a diferentes simuladores  en 
especial a Proteus®,  que es el programa donde se simuló la secuencia lógica del 
dispositivo.  
En la simulación del prototipo es necesario tener una claridad de los componentes 
electrónicos que se van a emplear, continuación se mencionan los componentes 
electrónicos (Ver tabla 1). 
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2. CONSTRUCCION DE LA PARTE MECÁNICA DEL PROTOTIPO 
ALIMENTADOR PARA PERROS 
 
 
Inicialmente se pensó en los comederos que actualmente ya existían en la región 
(Eje Cafetero), viendo desde alimentadores tradicionales, los cuales consisten en 
un simple recipiente en acero inoxidable donde se suministra el concentrado; 
hasta alimentadores con más elaboración los cuales permiten almacenamiento y 
entrega de alimento al perro dos veces día, fabricados en su totalidad en acero 
inoxidable y otros en plástico, pero, que no tienen la capacidad de   hacer la 
relación entre edad y tamaño para hacer dosificación de alimento. 
Ahora bien, teniendo como base alimentadores locales se inicia haciendo un 
diseño en SolidWorks® permitiendo ir desarrollando un modelo tratando de 
realizar un diseño estéticamente bueno y mecánicamente muy funcional. 
Este dispositivo está conformado por varias piezas metálicas (mencionadas en el 
párrafo anterior)y la carcasa que está fabricada en acrílico las cuales prestan un 
servicio muy elemental en la construcción del comedero. Sin embargo, se debió 
tener en cuenta que el comedero debe de ser un elemento higiénico, fácil de 
maniobrar en su respectico lugar dentro del hogar y que se muestre estético a 
pesar de tener dentro de su construcción elementos metálicos. 
Los principales materiales usados para el prototipo de alimentador fueron el acero 
inoxidable y el acrílico. Sus características aprovechadas para este alimentador 
son muy importantes ya que el acero inoxidable  utilizado es de calibre 2 mm, 
presta ventajas favorables tales como resistencia a la corrosión y a la oxidación 
aun en temperaturas elevadas, costo no muy elevado y mantenimientobajo; El 
acrílico utilizado es de calibre 4 mm, y sus ventajas son relevantes ya que tiene 
bajo peso, tiene muy buena transparencia, tiene diversidad de colores y calibres, 
es de fácil moldeo se puede reparar en caso de alguna raya superficial, es elástico 
cuando se somete a temperaturas altas permitiendo hacer diferentes figuras, es de 
fácil mantenimiento, estético y no contamina los alimentos que hagan contacto con 
él.  
 







2.1 PIEZAS METÁLICAS 
 
2.1.1 Tolva.En la tolva se va almacenar el alimento del canino (Ver Figura 22) más 
o menos  15 días esto dependerá de las raciones que se le den al perro 
diariamente, se fabricó en acero inoxidable ya que es un  material higiénico  y fácil 
de limpiar, debido a la ausencia de porosidad en la superficie, siendo su 
durabilidad una de la mayores benéficos, ya que presenta  resistencia  alta la 
corrosión y al paso del tiempo,  su bajo mantenimiento lo hace muy ventajoso  
porque no se degrada  al emplear productos de limpieza o al entrar en contacto 
con la humedad. Para este prototipo la tolva tiene una capacidad de 
almacenamiento de 2kg aproximadamente (dependiendo del volumen del grano).  
Se fabricó en dos cascos los cuales permitieron un moldeo más ameno a la hora 
del ensamble se utilizaron tornillos en acero lo cual permite que no haya corrosión 
entre las juntas y le da más estética a el diseño.  
La tolva tiene forma cónica para hacer el cálculo de volumen de la tolva se emplea 




   (
         
   
) 
Donde:  
V: Volumen de la tolva 
H: Altura 
X: Largo lado superior  
Y: Ancho lado superior 
x: Largo lado inferior 
y: Ancho lado inferior 
Para este prototipo la tolva cónica tiene las siguientes  medidas  
V: 3417 cm3 total de la tolva aplicando formula anterior. 
H: 31 cm 
X: 18 cm 
Y: 14 
x:  4.5 cm 




La cantidad de alimento que se puede almacenar en la tolva  partiendo del 
volumen total  y haciendo cálculos empíricos se puede apreciar que en  la tolva se 
pueden almacenar 2.8 kg a 3 kg. Esto depende del tamaño del grano suministrado 
en la tolva 
 
 




2.1.2 Recipiente.El recipiente sirve para almacenar periódicamente el alimento 
que se le suministra al canino (Ver Figura 3), normalmente los perros tienden a  
morder el recipiente donde comen provocando que partículas de comida se 
almacene en estas huellas generadas por los dientes, es por esto que se necesita 
de un material duro y resistente,   la idea es minimizar al máximo  enfermedades 
que puedan presentar, la solución se encontró en el acero inoxidable  puesto que 
es un material que evita que surjan hongos y bacterias que puedan ocasionar 
alguna enfermedades, este depósito  almacena hasta 500 g pero en este proyecto 
solo se empleará un máximo de 300 g es decir suple la necesidad de 








Figura 3: Recipiente  donde se almacena temporalmente el alimento. 
 
Fuente: Autor 
2.1.3 Tornillo sin fin.Es una pieza fundamental en el dispositivo  ya que se 
encarga de  transportar el alimento de la tolva hacia el recipiente, este tornillo sin 
fin (Ver Figura 4)  tiene un área de 39. 26 cm2efectiva tiene 2 pasosy un Volumen 
total de 78.53 cm3,  haciendo cálculos empíricos (haciendo funcionar el prototipo y 
tomando muestras de tiempo) se determina que aproximadamente  al  recipiente 
le caen  100g por cada 8 segundos.  




2.1.4 Rodamiento. Se utilizaron dos rodamientos KML 6200RS sellados para 
evitar filtraciones de alimento (Ver figura 5), además se hicieron unas arandelas de 
nylon para garantizar que en algún momento el alimento no se vaya  contaminar 
(grasa) con el rodamiento el ajuste del rodamiento con  el eje fue de 0.1 mm 
garantizando que el eje no va entrar muy bruscamente al rodamiento, para este 
paso fue necesario llevar el eje a un torno y darle el ajuste necesario para lograr la 








2.1.5   Brida.En cada extremo del tubo metálico se adapta una brida (Ver Figura 
6) esto se hizo con el fin de acoplar el mecanismo (conjunto de piezas que 
intervienen en el transporte del alimento)  para garantizar  que no entren animales 
tales como cucarachas, ratones entre otros. Cada brida cuenta con seis 
perforaciones para asegurarla con tornillos en dicho tubo. Este tipo de piezas 
admiten tolerancias que están por encima de 100 um, debido a las bajas 
velocidades del motor y baja capacidad, por consiguiente no se tomaron en cuenta 
las llamadas tolerancias geométricas. Sin embargo para un futuro desarrollo será 
necesario tener en cuenta estos aspectos puesto que para una producción en 
masa se hacen necesarios para garantizar el buen funcionamiento y fácil 
ensamble de las piezas. 







2.1.6  Tubo metálico.Este tubo es  el encargado de evitar que el alimento se 
extravié de su curso, es decir una vez que el tornillo sin fin es activado para 
transportar el alimento queda atrapado en este tubo metálico (Ver figura 7), 
además se hizo una camisa de PVC la cual fue introducida  en el tubo metálico 
con el fin de evitar que el alimento se contamine en el momento de hacer fricción 
internamente con el mismo. 
 
Figura 7: Tubo metálico 
 
Fuente: Autor 
2.1.7  Biela.La biela  permite que no  haya atascamiento en la tolva (Ver figura 8), 
es decir  como esta tolva es cónica y los granos del concentrado no es totalmente 
liso  se presenta un atascamiento leve en la punta de la tolva (extremo inferior), 
esto se produce debido a la presión ejercida, la solución que se le da es acoplar 
una “biela loca” para generar una turbulencia y  garantizar que el alimento no se 
va a compactar en la boca más angosta de la tolva. 






2.1.8  Base del mecanismo.La base permite que todo el mecanismo este 
totalmente estático en el momento de ser activado el motor, de esta manera se 
disminuye  vibraciones que pueda afectar el funcionamiento del mismo (Ver Figura 
9). 
 





2.1.9  Polea.Las poleas junto con la correa permite que se transmita el movimiento 
generado por el motor garantizando el desplazamiento del alimento hacia el 
recipiente( Ver Figura 10), para llegar a tener un arrastre fino del alimento es 
necesario calcular la relación que cumpla con la necesidad requerida a la salida y 
para este caso se necesita que la polea de salida tenga un poco menos de 
revoluciones para garantizar que el llenado del recipiente va a ser lento de esta 
manera a continuación se describe la Ecuación 1 empleada para llevar a cabo 







           (1) 
 
 D= Diámetro de la polea mayor 
d= Diámetro de la polea menor 
n1= Número de R.P.M polea mayor 
n2= Número de R.P.M polea menor 
 
De modo que  
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Para la selección de transmisión se  partió de un oring, no hay datos de la 
resistencia a la tracción lo que impidió hacer un cálculo que relacione  la potencia 
a transmitir con las características de la correa, entonces se procedió a instalar 
una prueba y error. 
 






2.2PIEZA FISICA O CARCASA 
 
 
La carcasa o pieza fue de mucha utilidad ya que permite una solución muy 
estética al acabado del dispositivo, para este caso se utilizó acrílico el cual es un 
material inherente a casi la totalidad de productos alimenticios, este material es 
muy resistente no se astilla y es un excelente material dieléctrico, Además se 
pueden cambiar  sus colores, obteniendo tonos perlados, transparentes, 
translucidos y fosforescentes su bajo peso lo hace indispensable para el 
transporte de este alimentador algo muy importante es que el acrílico es 100% 
reciclable. 
2.2.1 Carcasa.La carcasa es la parte externa del alimentador, conservando una 
forma estética muy innovadora y prometedora este diseño permite ilustrar la sala, 
una habitación e incluso la cocina en un hogar, sus colores  fuertes hacen de la 
carcasa que sea muy llamativa, debido a sus contrastes visuales, esta carcasa 
tiene un tamaño de 55 cm de alto, 22 cm de ancho y 27cm, es un  dispositivo 
realmente pequeño, el peso del dispositivo es de 5 kg cuando la tolva está llena de 
alimento. (Ver Figura 11) 






2.3CONSTRUCCIÓN DE LA PARTE MECÁNICA 
 
 
El funcionamiento mecánico permite el transporte del alimento hasta el destino 
final que para este  caso es el recipiente, es decir,  una vez que el usuario llene la 
tolva de  concentrado para perros, este dispositivo comenzará a realizar sus 
funciones programadas; al ser activado el motor se transmite el movimiento por 
medio del sistema de poleas el cual esta acoplado con el tornillo sin fin, este a su 
vez con los rodamientos y demás elementos mencionados en el párrafo anterior 
de esta manera se transporta el alimento hasta una rampa y  por gravedad va caer 
el alimento hasta el recipiente.   
A continuación se describe el ensambledel prototipo en la parte mecánica: 
I. cortar un tubo metálico de acero al carbón de 2 ½” de diámetro por 17cm de 
longitud, en un extremo de este tubo se hace una perforación de 3 cm por 4 
cm, el cual va a ser la entrada de la tolva; en el otro extremo se hace una 
perforación de 2cm por 6cm, utilizado para la salida del alimento, de esta 
manera se garantiza que la perforación que se hizo para la entrada del 
alimento va a ser proporcional  a la perforación de salida. 
II. cortar un tubo de PVC de 2 ½” de diámetro por 17 cm de longitud y realizar 
las mismas operaciones que  se le hizo al tubo metálico de acero al carbón 
nombrado en el numeral anterior (ver figura 12). 
III. Insertar el tubo de PVC en el tubo metálico, para lograr dos objetivos, el 
primero que le alimento no se contamine con la parte metálica y segundo 
evitar la posible corrosión internaen el tubo 





IV. Soldar bridas en los extremos del tubo y  realizarle seis perforaciones de ¼” 
para acoplar las bridas de los extremos donde van montados los 
rodamientos 
V. Fabricar dos bridas de 3” de diámetro y realizarle una perforación 
concéntrica de 1cm de diámetro para el paso del eje del tornillo sinfín. 
Además hacer seis perforaciones equidistantes a las hechas en el tubo 
metálico 
VI. Soldar los rodamientos sellados de manera centrada en la parte externa de 
la bridas (ver figura 13) 
 





VII. Fabricar dos bujes de nylon con diámetro interno de 10mm y externa de 
15mm, para garantizar que no haya paso de alimento hasta el rodamiento 
VIII. Fabricar tornillo sin fin de dos hilos. Para esto es necesario un eje de 1cm 
diámetro y 22cm de longitud el cual  en sus extremos lleva acoplado  dos 
bujes de Nylon (Ver figura 14) 
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IX. Ensamblar tubo metálico, tornillo sin fin y bridas mediante tornillos de 
6mm(Ver figura 15) 
 





X.  Adaptación de poleas en los extremos de ejes de tornillo sinfín y motor 
unidas por una correa para la transmisión de potencia mecánica 
XI. Fabricación de base de mecanismo. Es una base de forma triangular  
fabricada con acero inoxidable calibre 20 y unida al tubo metálico con 









XII. Fabricación de tolva el acero inoxidable calibre 20 
XIII. Hacer base de la tolva en el tubo  
XIV. Inserta la tolva en el tubo metálico(Ver figura 17) 
29 
 





XV. Dar acabado con lija 320 y posteriormente pintar tolva y tubo con pintura 









De esta manera queda terminado todo el ensamble de la parte mecánica del 
alimentador, pasando a la etapa de fabricación de  la carcasa en  acrílico 
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3. CONSTRUCCION ELECTRONICA DEL PROTOTIPO 
ALIMENTADOR AUTOMATIZADO PARA PERROS 
 
 
Para llevar a cabo el funcionamiento electrónico se tomó apoyo del proyecto de 
tecnología (diseño y simulación de un alimentador automatizado para perros de 
compañía) tratando de conservar los mismos lineamientos sobre todo en la parte 
lógica de dosificación. Dado los cambios propuestos para mejorar este prototipo 
se opta por utilizar algunos componentes electrónico (LCD a color y teclado 
matricial) que sean más amigables para el usuario, de esta manera garantizando 
que  las personas tendrán  una fácil programación del dispositivo. Sin embargo, 
esto también modificara en parte la programación tanto en código como en el 
microcontrolador a utilizar. 
En vista del avance tecnológico y las diferentes alternativas que brindan algunos 
proveedores en adquirir bloques funcionales que desarrollan tareas específicas   
se opta por identificar que dispositivos y  tecnologías electrónicas  habían en el 
mercado nacional para suplir la necesidad requerida para este proyecto. Además, 
analizar que otros beneficios traería la realización del circuito 
electrónicopormódulos. A continuación se presentan algunas ventajas de utilizar 
módulos para la realización del circuito electrónico 
 
Ventajas 
 Fácil reemplazo en el momento de presentarse una falla en el circuito 
 
 Se puede detectar fallas  inmediatamente  
 Permite tener un ensamble rápido  
 Los módulos tiene un costo reducido 
 La tarjeta final es pequeña 
 Permite vincular futuras mejoras 
 
Estas ventajas fueron los factores que dan inicio a la construcción de la parte 
electrónica, prestando excelentes alternativas para  el usuario  en caso que 





3.1 COMPONENTES  ELECTRÓNICOS 
 
A continuación se mencionan los componentes electrónicos que se utilizaron  para 
dar funcionamiento a este proyecto. 
 
3.1.1 Microcontrolador o pic.Este microcontrolador permite hacer una 
programación en la cual se ejecuta la secuencia lógica de funcionamiento del 
dispositivo, para este caso se utilizó un pic 18F25K22[7] de la familia microchip el 
cual ofrece muchas  ventajas debido que tiene conversores análoga-digital, 
temporizadores, memorias, se puede programar en lenguaje C++ entre otras. (Ver 
Figura 19) 
 




3.1.2 Moto-reductor.Este moto-reductor es utilizado como actuador para mover el 
mecanismo. (Ver figura 20), de este depende el transporte del alimento hacia el 
recipiente, este moto-reductor  se alimenta con 12 Voltios, tiene un torque de 1 
kg*cm  el cual es ideal  para mover el pesomáximo  de 400 g, en su arranque 
genera un pico de 1 Amperio y en condiciones estable de 650 miliamperios  
además es pequeño lo cual permite un ensamble más práctico  ya que no ocupa 









3.1.3 LCD 20x4.Esta pantalla tiene como finalidad hacer que el usuario tenga  una 
ayuda visual en el momento de programar  el dispositivo  sus prestaciones son 
muy buenas ya sea por su tamaño y color para que agrade a la persona, de esta 
manera incorporar todos los procesos de algoritmo en la LCD (Ver figura 21) 






3.1.4 Modulo control de motor-reductor.Este módulo basado en el chip L298N 
[10] te permite controlar dos motores de corriente continua o un motor paso a paso 
bipolar de hasta 2 amperios (Ver figura 22). El módulo cuenta con todos los 
componentes necesarios para funcionar sin necesidad de elementos adicionales, 
entre ellos diodos de protección y un regulador LM7805 que suministra 5V a la 
parte lógica del integrado L298N. Cuenta conjumpers de selección para habilitar 
cada una de las salidas del módulo (A y B). La salida A esta conformada 
por OUT1 y OUT2 y la salida B por OUT3 y OUT4. Los pines de habilitación 
son ENA y ENB respectivamente. Este dispositivo funciona a partir de señales 
PWM comandadas por microcontroladores 
 





3.1.5 Módulo LM2596.Este módulo permite tener un voltaje regulado a partir de 
una fuente de alimentación con un voltaje mayor, como por ejemplo se tiene una 
fuente de 12 V, pudiendo regular le voltaje de a 5V, 4.3V, 2.5V,  2V; (Ver figura 
23). Para el uso de microcontroladores, arduinos, pics, entre otros. Es capaz de 
conducir una corriente de hasta 3 amperios; Una ventaja de este módulo es que 
reduce al máximo el uso de componentes externos para simplificar el uso de 
fuentes de alimentación. El modulo convertidor LM 25596 es una fuente de 
alimentación conmutada, así que su eficiencia es significativamente mayor en 
comparación con los populares reguladores lineales de tres terminales, 









3.1.6 Celda de carga.Esta celda de carga SEN0160 se utilizó para comparar el 
peso existente entre el recipiente  y la cantidad necesaria de alimento a 
suministrar  a la mascota una vez se cumpla el tiempo de dosificación, la  celda de 
carga es un transductor que es utilizado para convertir un fuerza o deformación 
mecánica en una señal eléctrica.Para este caso se utilizó una celda de carga con 
capacidad hasta de 1 kg, la cual para el proyecto lo máximo que se utilizará son 
300 g (Ver Figura 24), esta celda  tiene una fácil conexión la cual permite 
interpretar la deformación acorde a su fuerza ejercida sobre ella (ver Figura 25)  
 






3.1.7 Driver digital para celda de carga.Módulo sensor de peso se basa en 
HX711, que es un convertidor de precisión de 24 bits de analógico a digital [8] 
diseñada para sobrepasar escalas y aplicaciones de control industrial para 
interconectarse directamente con un puente sensor(Ver figura 26). El  HX711 no 
sólo cumple funciones básicas, también contiene alta integración, respuesta 
rápida, y la otra el costo de la escala electrónica, mejora el rendimiento y la 
fiabilidad. La interfaz de entrada de este módulo sensor de peso se utiliza la 
interfaz de sensor, que es compatible con la salida de puerto de Arduino y algunos 
microcontroladores  E / S. también, adopta el terminal compacto que hace que el 
módulo sensor de peso sea más fácil conectar. 
Figura 25. Driver para celda de carga 
 
 
Autor:   www.dfrobot.com/ 
 
3.1.8 Teclado matricial  MXN112.00.Un teclado matricial es un simple arreglo de 
botones conectados en filas y columnas, de modo que se pueden leer varios 
botones con el mínimo número de pines requeridos(Ver figura 26). Un teclado 
matricial 4x4 solamente ocupa 4 líneas de un puerto para las filas y las 4 cuatro 
para las columnas, de este modo se pueden leer 16 teclas utilizando solamente 8 
líneas de un microcontrolador. Si asumimos que todas las columnas y filas 
inicialmente están en alto (1 lógico), la pulsación de un botón se puede detectar al 
poner cada fila en bajo (0 lógico) y checar cada columna en busca de un cero, si 
ninguna  columna está en bajo entonces el 0 de las filas se recorre la siguiente y 
así secuencialmente.Un modo simple de detectar la tecla presionada es 
incrementar una variable con la cuenta de las teclas revisadas, de este modo al 
detectar una pulsación el valor  de la cuenta  será el valor de la tecla presionada. 
Si la final no se presionó ninguna tecla la variable se pone a cero y la cuenta 
vuelve a comenzar. Los teclados matriciales son ensamblados en forma de matriz. 




Figura 26. Configuración  de un teclado matricial 4x4 
 
Fuente: hetpro-store.com 
3.1.9 Reloj digital (RTC).Se trata de una alta calidad en tiempo real del módulo de 
reloj para RTC [9]. (Ver figura 28) 
Características: 
 Interfaz I2C dos hilos 
 Hora: Minutos: Segundos AM / PM Día Mes, fecha – Año 
 Tamaño: Aproximadamente. 28 x 27 x 8,4 mm 
   Precisa calendario hasta el año 2100 
 RTC basado DS1307 con la batería LIR2032 (batería no incluida) 
Perno de salida de 1 Hz  
 56 Bytes de memoria no volátil disponible para el usuario 
El paquete incluye: 





3.1.10 Sensor para medir distancia GP2D0Y810Z0F. Es una unidad sensor 
utilizado para la medición de distancias, compuesto de una integración combinada 
de PSD (detector sensible de posición), diodos infrarrojos y el circuito integrado de 
señales. Su capacidad de medición no es fácilmente influenciada por la 
reflectividad del objeto, temperatura de funcionamiento y duración de tiempos de 
trabajo a los que sea expuesto(Ver figura 29).Este sensor también se puede 
utilizar como sensor de proximidad A continuación, se muestran el diagrama de 
bloques, tabla de condiciones de operación (Ver tabla 1) y tabla de rangos 
máximos de este sensor (Ver tabla 2). 




Recomendaciones de uso: 
 No hacer lavado, El lavado puede deteriorar las características del sistema 
óptico  
 La lente de este dispositivo debe mantenerse limpio. Hay casos en que el 
polvo, el agua o el aceite deterioran el lente de sensor 
Las agrupaciones de estos módulos dan como respuestas a la necesidad 
presentada en la construcción de la secuencia lógica de funcionamiento del 
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dispositivo en la figura 27se puede apreciar cómo fue la conexión de los diferentes 
módulos adquiridos por diferentes proveedores. 
 






3.2 CONFIGURACIÓN DEL PROTOTIPO SEGÚN EL USUARIO. 
 
Para  tener una dosificación adecuada en un perro [2] es necesario  tener en 
cuanta dos variables fundamentales las cuales son  el peso y la edad  de la 
mascota, a partir de estos datos se determina que cantidad de alimento se le debe 
dar a el perro al día, a continuación se presenta una tabla en donde se determina 
la cantidad de comida según el peso y el tamaño de la mascota. (Ver tabla 3) 






COMIDA DIARIA [g] 
Minidog 0.5 – 5.5 80 
Pequeño 5.5 – 9 155 
Mediano 9 – 22.5 260 
Grande 22.5 – 45 450 
Extra 45  o más 150 
 
Fuente: Estos datos fueron extraídos de la nutrición DogChow [6]. 
Una vez elegida la cantidad de alimento que se le debe suministrar al perro, se 
configura  cuantas  veces quiere que su mascota coma al día, por lo general un 
perro cuando es cachorro come tres porciones diarias, en cambio un perro adulto 
come 2 o 1 comida diaria es por esta razón que  otro factor importante, es saber la 
edad del canino. En el momento en que el usuario programe la edad de la 
mascota automáticamente se configura el número de veces que se va a 
suministrar la comida, para este caso la programación  sería, 3 comidas si tiene 
menos de 20 meses y 2 comidas si tiene más de 21 meses (Un perro es adulto 
cuando es mayor de 18 meses), el cálculo matemático se hace con las siguientes 
ecuaciones. 
 
              




               





Además el usuario puede hacer configuraciones tales como cambiar la hora, 
cambiar la información del perro (edad, peso), si desea puede cambiar los horarios 
de alimentación, puede modificar el numero celular para que le llegue el mensaje 
de texto (alerta cuando nivel de  tolva está bajo o cuando perro no haya comido), 
si el sensor de peso está funcionando mal se puede calibrar, ajustar fecha y hora 
del sistema y se puede resetear todo (Modo fabrica). Ver tabla 5 
 Para hacer algunas configuraciones de programación se hace por medio del 
teclado matricial es necesario oprimir los números o botones por 3 segundos y el 
usuario podrá entrar a un submenú que será mostrado en el Display de esta 
manera hacer las configuraciones que desee (Ver Figura ); A continuación se 
muestra en  la tabla 5  los comandos para hacer uso de las diferentes  
configuraciones. 
Figura 28. Submenú configuración del perro 
 
Fuente: Autor. 
Tabla 4. Configuración por teclado 
COMANDO TECLADO 
NUMERO TAREA 
0  Calibración Módulo de peso 
1 Información del perro 
3 Número celular 
5 Resetea Modo  fábrica 
7 Horarios de alimentación 
9 Fecha y hora del sistema 
Fuente: Autor 
 
De esta manera la intervención del usuario con el dispositivo es muy eficiente ya 
que lo único que debe de hacer  es colocar la información requerida y pedida por 
el dispositivo.  







El diseño de un bosquejo del prototipo de alimentador automatizado para perros 
de compañía permitió tener una idea clara y concisa de como finalmente se iba a 
llevar el desarrollo del prototipo, teniendo en cuenta que durante el proceso de 
construcción  los cambios iban surgiendo a medida que se aportaban ideas de 
mejora continua, para este proyecto se pudo tener la mejor escogencia del 
software de diseño en  3D, teniendo los resultados  esperados, ya que se tenía 
experiencia en el manejo de Solidworks® (Ver figura 30) 
 
Figura 29: Diseño 3D alimentador 
 
 
Para la construcción del sistema  mecánico se toma como referencia el diseño 
desarrollado en el software solidWorks®, logrando con gran satisfacción la puesta 
a punto de construcción del alimentador, puesto que en este dispositivo se vio 
reflejado todas y cada una de las piezas tal como se esperaba terminar. Además, 
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la construcción se realizó haciendo evolucionar de una manera muy secuencial y 
lógica el diseño, para que en todo  momento las partes encajaran entre sí. 
La elaboración de la lógica electrónica tuvo una gran relevancia con este proyecto 
debido a que se evaluó cual era la solución que podía optar para llegar a cumplir 
con una dosificación ideal. Es por tanto, que se logrado involucrar diferentes 
sistemas establecidos por algunos fabricantes y acoplando el proyecto a las 
tecnologías contemporáneas (Ver figura 31), dando como resultado un sistema por 
módulos, garantizando una mayor facilidad de ensamble y reparación por posibles 
fallas futuras 












El diseño del bosquejo de la carcasa del prototipo de alimentador automatizado 
para perros de compañíapresenta grandes ventajas por el tamaño, la  estética  es 
muy  eficiente y versátil,  Además este dispositivo lo pueden ubicar  en cualquier 
lugar  de la vivienda. 
La construcción de la parte mecánica y el desempeño en el momento de racionar 
el alimento es convincente, la entrega de la comida la hace sin presentar problema  
alguno, la estabilidad y la estética son un punto a favor y hace agradable para que 
las personas quieran obtener un alimentador para perros sin tener que 
preocuparse por que en cualquier momento su mascota va a sufrir de desórdenes 
alimenticios. 
 
La configuración para los usuarios es muy coherente y fácil de programar ya que 
se tienen dos componentes electrónicos muy importantes tales como la pantalla y 
el teclado matricial, otro aspecto importante es que  con el sistema GPRS se 
puede estar al tanto del alimento almacenado en la tolva y poder estar al tanto  si 
el perro ya comió por medio de una mensaje de texto al celular del usuario.Se 
pudo implementar un circuito electrónico por medio de módulos ya existentes 
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Anexo 1- Aspectos del microcontrolador PIC 18f25k22 
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